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ABSTRAKT, KLÍČOVÁ SLOVA 
 
ABSTRAKT 
V této práci je řešen konstrukční návrh dopravního uzlu (přesuvna) mezi válečkovou tratí a 
řetězovým dopravníkem pro přepravu EURO palet. Dopravníky jsou navzájem kolmé. 
Obsahem bakalářské práce je funkční konstrukční návrh se základními funkčními výpočty, 
dále pak výkresová dokumentace doplněna 3D modelem celé přesuvny.  
KLÍČOVÁ SLOVA 
Přesuvna, válečkový dopravník, řetězový dopravník, EURO paleta 
ABSTRACT 
In this work is solved construction design of transport hub (traverser) between roller 
conveyor and chain conveyor for transportation EURO pallet. Between conveyors is right 
angle. The content of the bachelor thesis is functional construction design with functional 
calculation of basic parameters. Then drawing documentation complemented 3D model of 
traverser.  
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 Přesuvna je zařízení, které se používá v průmyslovém provozu, zejména jako segment 
dopravníkové tratě v dopravníkových systémech, kde je potřeba měnit směr dopravovaného 
materiálu či měnit výšku dopravované tratě. 
 Konstrukčních řešení změny směru, popřípadě výšky tratě je mnoho. Dopravní uzly 
uzavírají většinou úhel 90° a změna výšky je realizována vertikálním pohybem přesuvny. 
Běžně se objevuje varianta přesuvny z válečkové tratě na válečkovou trať, nebo varianta 
z válečkové tratě na řetězovou trať, nebo naopak. Přičemž přesuvna může být segmentem 
válečkové tratě či řetězové tratě. 
 V práci je uvažováno s přesuvnou, která je součástí válečkového dopravníku a přesune 
Europaletu z válečkové tratě na řetězovou, pomocí vertikálního pohybu přesuvny pod úroveň 
řetězového dopravníku. 
 Celá přesuvna je konstruovaná z normalizovaných a běžně dostupných materiálů, 






SHRNUTÍ A DOPLNĚNÍ ZADÁNÍ 
 
1 SHRNUTÍ A DOPLNĚNÍ ZADÁNÍ 
 
Cílem práce je funkční konstrukční návrh přesuvny a zpracování tohoto návrhu ve 3D 
modelu. Na základě tohoto modelu je z něj vytvořen výkres sestavy přesuvny, popř. další 
podsestavy, nebo díly. 
Přesuvna je navrhována jako dopravní uzel mezi válečkovou tratí a řetězovým dopravníkem. 
V konstrukčním návrhu je počítáno, že řetězový dopravník, ke kterému je přesuvna navržena 
bude mít 3 podélníky, které leží vždy pod špalky palety. 




Parametry přesuvny dle zadání: 
Rozměry palety jsou 1200x800 mm 
Hmotnost palety 1000 kg 
 
 
Doplněné parametry přesuvny: 
Doba zdvihu přesuvny maximálně 2 sekundy 
Dopravní rychlost palety 0,3 m∙s-1 
Výška řetězového dopravníku 550 mm  










2 PŘEDBĚŽNÝ VÝPOČET 
 
2.1 URČENÍ CELKOVÉ ZDVIHANÉ HMOTNOSTI 
 
Během plnění své funkce bude zdvihový mechanizmus zdvihat válečkovou sekci (tj. 
pohyblivou část přesuvny) a hmotnost břemena. Hmotnost válečkové sekce je určen pomocí 
vypracovaného 3D modelu, kde je každé součásti přiřazen náležitý materiál.  
Vzhledem k možnému přetížení palety a následnému přetížení přesuvny je s ohledem na 
bezpečnost počítaná hmotnost palety navýšena na 1500 kg.  
Celková zdvihaná hmotnost je:  
𝑚𝑐 = 𝑚1 + 𝑚2 
𝑚𝑐 = 1500 + 176 
𝑚𝑐 = 1676 𝑘𝑔  
kde 𝑚1 je navýšená hmotnost palety 
 𝑚2 je hmotnost válečkové sekce přesuvny 
 𝑚𝑐 je celková zdvihaná hmotnost 
 
(2.1) 
2.2 SÍLA ZDVIHU 
 
Sílu, kterou musíme vyvinout je rovna gravitační síle, vyvozena hmotností válečkové sekce a 
palety. S ohledem na stabilitu je uvažován zdvih válečkové sekce s paletou ve třech zdvižných 
bodech. Z bezpečnostního hlediska je při návrhu zdvihu uvažováno, aby každý zdvižný bod 
dokázal zdvihnout celou zdvihanou hmotnost. Tzn. Zdvižná síla v každém bodě je rovna 
celkové potřebné síle pro zdvih celé válečkové sekce s paletou. 
𝐹𝑍 = 𝑚𝑐 ∙ 𝑔 
𝐹𝑍 = 1676 ∙ 9,81 =̇ 16442 𝑁 
kde 𝐹𝑧 je síla působící ve zdvižném bodě 


















2.3 RYCHLOST ZDVIHU 
 
Ze zadání vyplynula potřebná výška zdvihu ℎ = 75 𝑚𝑚 . Z požadované doby 









𝑣𝑧 = 37,5 𝑚𝑚 ∙ 𝑠
−1 
kde 𝑣𝑧 je potřebná rychlost zdvihu 
 ℎ je potřebná výška zdvihu 










2.4 POČET VÁLEČKŮ POD PALETOU 
 
Počet válečků je uzpůsoben paletě i řetězovému dopravníku, ke kterému je přesuvna 
navrhována. Oba krajní válečky zabezpečují bezpečnou vzdálenost od navazující válečkové 
tratě a jsou navrženy jako nepoháněné. Rozložení všech válečků je zřejmé z obr. 1. Z obr. 1 
vyplývá, že paleta bude v každém okamžiku na 6 válečcích.  
 
 









 3 KONSTRUKČNÍ ŘEŠENÍ 
 
Konstrukčních řešení je mnoho. Jsou závislé hlavně na zvoleném způsobu zdvihu, druhu 
přepravovaného materiálu, typu dopravníku. Hlavní roli hrají také požadavky zákazníka.    
3.1 MECHANISMY ZDVIHU VÁLEČKOVÉ SEKCE 
 
3.1.1 HYDRAULICKÝ MECHANISMUS 
 
Hydraulický mechanismus umožňuje přenos energie poměrně jednoduchým způsobem na 
velké vzdálenosti se snadným řízením parametrů (tlak, průtok, rychlost…). Tyto 
mechanismy jsou schopny pracovat s velkou plošnou hustotou přenášeného výkonu. 
Zařazením jednoho nebo více pojistných ventilů realizujeme snadno ochranu proti 
přetížení. Nevýhodou hydraulických mechanismů jsou relativně velké ztráty při přenosu 
energie, mají menší účinnost, než při přenosu energie mechanicky. Nevýhodou také je 
závislost mechanismu na vlastnostech kapaliny – se změnou teploty se mění viskozita 
kapaliny. V neposlední jsou zde vysoké požadavky na přesnost geometrických tvarů 
součástí a s tím související choulostivost na nečistoty obsažené v hydraulické kapalině. 
[2] 
 
3.1.2 PNEUMATICKÝ MECHANISMUS 
 
Pneumatické mechanismy jsou do značné míry velice podobné hydraulických. Mezi 
výhody patří dostupnost pracovního média (vzduchu). Stlačený vzduch lze snadno 
rozvádět na velké vzdálenosti. Při správné konstrukci mají pneumatické systémy vyšší 
reakční rychlost, než mechanismy hydraulické. Velkou výhodou je možnost použití 
v horkých a výbušných prostředích. Hlavní nevýhodou a omezením je stlačitelnost 
vzduchu, tzn. hustota přenášeného výkonu je výrazně nižší, což způsobuje malou tuhost 
mechanismu. [3] 
 
3.1.3 KINEMATICKÝ MECHANISMUS 
 
Kinematický mechanismus transformuje jeden druh pohybu na jiný, např. rotační pohyb 
na přímočarý. To je realizováno mechanickým kontaktem jednotlivých částí mechanismů. 
Jedná se např. o šroubové, klikové, kloubové, vačkové aj. mechanismy. Mezi výhody 
patří absence hydraulického oleje či stlačeného vzduchem jako pracovního media a s tím 
související čistší provoz. Jednoduchou konstrukcí může být dosáhnuto značných rychlostí 
a silových poměrů. Značnou nevýhodou kinematických mechanismů je mechanický styk 
jednotlivých částí. Dochází k velkému tření a opotřebení jednotlivých součástí. Je proto 







 3.2 VOLBA ZPŮSOBU ZDVIHU VÁLEČKOVÉ SEKCE 
 
Způsobu zdvihu bylo uvažováno více variant. Hlavní roli zde hraje cena mechanismu, 
nároky na údržbu, životnost, dále pak rychlost pohybu a zástavbové rozměry zdvižného 
mechanismu. Po zvážení všech těchto kritérií byl zvolen zdvih pomocí lineárních 
servoaktuátorů. Výhodou tohoto řešení je, že není potřeba žádný dodatečný systém 
rozvodů potrubí, ventilů, filtrů atd.. 
 
3.2.1 POPIS A PARAMETRY ZVOLENÉHO ZPŮSOBU ZDVIHU 
 
Byl zvolen lineární aktuátor, který je přišroubován přímo k válečkovému modulu 
přesuvny. Zdvih je realizován pomocí 3 symetricky umístěných aktuátorů z důvodu 
stability válečkového modulu v horní úvrati a z důvodu rozložení zatěžující síly. 
Z dostupné nabídky lineárních aktuátorů byl vybrán aktuátor GSM od společnosti Exlar 
s.r.o.. Svými parametry je zcela dostatečný. Zároveň se jedná o zařízení s relativně 
malými rozměry.  
Lineární aktuátor GSM (Obrázek 2) je kombinací servomotoru se segmentovým statorem, 
díky kterému disponuje většímu výkonu při svých rozměrech a invertovanému 
válečkovému šroubu. Tento šroub má oproti kuličkovému šroubu mnohem větší 
životnost, je méně hlučný a má větší tuhost. Oproti hydraulickému a pneumatickému 
pohonu má menší nároky na údržbu, má vyšší účinnost a vyšší opakovatelnou 
přesnost.[5] 
Obrázek 2 Řez servoaktuátorem.[5] A-pochromovaná výstupní tyč, B-Předepnuté úhlové 
kontaktní ložisko, C-Invertovaný válečkový šroub, D-Epoxidované hliníkové pouzdro, E-








 Charakteristické parametry aktuátoru GSM40-0601  dle [6] jsou: 
Jmenovitá síla při 2 svazcích vinutí motoru je 𝐹𝑁 = 17642 𝑁, což je dostačující síla.  
Zdvih je 152 mm, což vyhovuje počátečním podmínkám. 
Maximální rychlost je 𝑣𝑚𝑎𝑥 = 127 𝑚𝑚 ∙ 𝑠
−1 
Hmotnost je 𝑚𝑎𝑘𝑡 = 9,1 𝑘𝑔 
Výstupní tyč aktuátoru (obr. 3) je zakončená vnějším závitem M16x1,5 (obr. 2). 
 
Obrázek 3 Zakončení výstupní tyče aktuátoru [6] 
 
3.2.2   LINEÁRNÍ VEDENÍ ZDVIHU VÁLEČKOVÉ SEKCE 
 
K zamezení nadměrného zatížení aktuátoru v radiálním směru, silou vznikající od 
setrvačných sil je válečkový modul opatřen lineárním vedením od firmy VK Ložiska 
s.r.o., které tyto síly zachytí (obr. 4). Celá sestava lineárního vedení se skládá z vodící 
tyče WRB16, uchycení tyče ve válečkové sekci SHF16 a kuličkového pouzdra 
LMEK 16 L. [7]  
 







 3.3 URČENÍ VÁLEČKŮ 
 
3.3.1 VARIANTY POHONU A VOLBA POHONU VÁLEČKŮ 
 
Pohon válečků lze realizovat mnoha způsoby. Jsou to: 
 Řetězovými smyčkami z válečku na váleček 
 Průběžným tečným řetězem 
 Kruhovým/ plochým tečným řemenem 
 Řemenovými smyčkami – kruhový/ ozubený řemen 
 Elektroválečkem – s motorem uvnitř válečku 
S ohledem na pořizovací náklady, jednoduchou údržbu, spolehlivost a životnost je volen 
pohon řetězovými smyčkami z válečku na váleček (obr. 5)   
 
 
Obrázek 5 Pohon válečků pomocí řetězových smyček 
 
3.3.2 VOLBA VÁLEČKŮ 
 
Válečky jsou voleny od společnosti Interroll CZ, s.r.o. [8]. Typové označení válečků je 
3.952.JKY.S9E – 1000 (obr. 6). Jedná se o válečky o průměru 𝑑𝑣 = 89 𝑚𝑚, funkční 
délkou             𝑅𝐿 = 1000 𝑚𝑚, s dvojitým řetězovým kolem 5/8“ z=15. Pro pohon 
těchto válečků je volen řetěz 10 B-1 dle [4]. Osa válečků je přišroubována k rámu 







 Krajní válečky přesuvny jsou navrhovány jako nepoháněné. Typové označení těchto 
válečků je 1.455.J8B.S03 – 1052 (obr. 7). Jedná se o válečky o průměru 𝑑𝑣 = 89 𝑚𝑚, 
funkční délkou             𝑅𝐿 = 1052 𝑚𝑚. [8] 
 
Obrázek 6 Poháněný váleček [8] 
 
Obrázek 7 Nepoháněný váleček [8] 
 
3.4 NÁVRH POHONU VÁLEČKŮ 
 
3.4.1 VÝPOČET VÝKONU MOTORU PRO POHON VÁLEČKŮ 
 
Při dopravě předmětu překonáváme následující odpory [1]: 
 
ODPOR VLIVEM VALIVÉHO A ČEPOVÉHO TŘENÍ 
 
𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡1 = 𝑚1 ∙ 𝑔 ∙ (
𝜉 + 𝑓č ∙ 𝑟č
𝑅











 kde 𝜉 = 0,0012 𝑚 je rameno valivého tření pro ocelový váleček a                         
 dřevěnou paletu [12] 
 𝑓č = 0,0015 je součinitel čepového tření [9] 
 𝑟č je poloměr čepu 
 𝑅 je poloměr válečku 
 𝑘1 je počet válečků pod paletou 
 𝑚𝑟𝑣 je hmotnost rotujících částí válečku 
 𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡1 je odpor vlivem valivého a čepového tření 
 
ODPOR VLIVEM VÝROBNÍCH A MONTÁŽNÍCH NEPŘESNOSTÍ 
 
Tento odpor se nedá přesně matematický vyjádřit a stanoví se jako 0,5% z normálového 
zatížení válečku. 
𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡2 = 0,005 ∙ 𝑚1 ∙ 𝑔 (3.2) 
 
kde 𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡2 je odpor vlivem výrobních a montážních nepřesností 
 
CELKOVÝ ODPOR VÁLEČKŮ A PŘEPRAVOVANÉ PALETY 
 
𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡 = 𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡1 + 𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡2 = 𝑚1 ∙ 𝑔 ∙ (
𝜉 + 𝑓č ∙ 𝑟č
𝑅




𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡 = 1500 ∙ 9,81 ∙ (
0,0012 + 0,0015 ∙ 0,01
0,0445




𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡 = 475,52 𝑁 
kde 𝐹𝑠𝑡𝑎𝑡 je celkový odpor válečků a přepravované palety 
 
VÝKON POTŘEBNÝ PRO ROVNOMĚRNÝ POHYB PALETY 
 





𝑃 = 475,52 ∙
0,3
1000 ∙ 0,85







 kde 𝑣 je rychlost posuvu palety 
 𝜂 je účinnost řetězového převodu 
 𝑃 je potřebný výkon motoru pro pohon válečků 
 
3.4.2 VÝPOČET OTÁČEK MOTORU 
 
Dle zadání v=0,3 m·s-1 jsou vypočteny otáčky motoru pro pohon válečků. 
𝑣 = 𝜋𝑑𝑣𝑛 → 𝑛 =
𝑣
𝜋𝑑𝑣




= 1,073 𝑠−1 = 64,37 𝑚𝑖𝑛−1 
kde 𝑑𝑣 je průměr válečku 
 𝑛 jsou otáčky válečku 
 




2 ∙ 𝜋 ∙ 𝑛
=
132,3
2 ∙ 𝜋 ∙ 1,073
= 19,6 𝑁𝑚 (3.6) 
kde 𝑀𝑘 je potřebný krouticí moment motoru 
 
3.4.4 VOLBA MOTORU 
 
Pro pohon válečků je volen šnekový převodový motor S37 DR63M4 (obr. 8), od 










Obr. 8 Motor pohonu válečku [11] 
 
Jmenovitý výkon motoru je Pm=0,18 kW, výstupní otáčky na=66 min-1, krouticí moment 
Ma=22 Nm a hmotnost motoru je 10 kg. Tyto parametry vyhovují požadovaným 
hodnotám na pohon válečků. [11] 
 
3.4.5 HNACÍ ŘETĚZOVÉ KOLO 
 
Hnací řetězové kolo nasunuté na hřídel motoru je voleno jako řetězové kolo pro dva 
jednořadé řetězy 554598 od společnosti Haberkorn Ulmer s.r.o. [13] 
 
 









 3.5 VÝPOČET ŘETĚZU VÁLEČKOVÉHO MODULU 
 
3.5.1 URČENÍ OSOVÝCH VZDÁLENOSTÍ ŘETĚZOVÝCH KOL 
 
Z konstrukčního návrhu (obr. 9) je zřejmé, že jsou všechny řetězové smyčky stejné. Tzn. 
osové vzdálenosti všech poháněných ozubených kol jsou stejné. 
 
 
Obrázek 10 osová vzdálenost řetězových kol 
 
3.5.2 VÝPOČET POČTU ČLÁNKŮ ŘETĚZU 
 
Počet článků řetězu určen podle vzorce:[10] 




























 kde 𝑎  je osová vzdálenost řetězových kol 
 𝐶 je součinitel pro výpočet délky řetězu. V případě stejného počtu zubů C=0 [10] 
 𝑝  je rozteč řetězu [4] 
 𝑧1  je počet zubů hnacího řetězového kola 
 𝑧2  je počet zubů hnaného řetězového kola 
 𝑋 je počet článků řetězových smyček 
 
3.6 KONTROLA ŘETĚZU 
 
Řetěz je kontrolován podle [10]: 
 
STANOVENÍ OBVODOVÉ RYCHLOSTI 
 
𝑣𝑜 =




15 ∙ 15,875 ∙ 66
60000
 
𝑣0 = 0,262 𝑚 ∙ 𝑠
−1 
kde 𝑣0 je obvodová rychlost řetězu na roztečném průměru řetězového kola 
 𝑛𝑎 jsou otáčky elektromotoru 
  










𝐹𝑡 = 687 𝑁 
kde 𝐹𝑡 je tažná síla na řetězovém kole 



















𝛾𝑠𝑡𝑎𝑡 = 32,6 ≥ 7 
kde 𝛾𝑠𝑡𝑎𝑡 je statický bezpečnostní koeficient 
 𝐹𝐵 je zatížení odpovídající mezi pevnosti řetězu [4] 
 










𝛾𝑑𝑦𝑛 = 16,3 ≥ 5 
kde 𝛾𝑑𝑦𝑛 je dynamický bezpečnostní koeficient 
 𝑌 je součinitel rázu [10] 
 
STANOVENÍ DOVOLENÉHO TLAKU V KLOUBECH ŘETĚZU 
 
𝑝𝑑𝑜𝑣 = 𝑝𝑖 ∙ 𝑙1 ∙ 𝑙2 (3.12) 
𝑝𝑑𝑜𝑣 = 29,66 ∙ 0,5 ∙ 1 
𝑝𝑑𝑜𝑣 = 14,83 𝑀𝑃𝑎 
kde 𝑝𝑑𝑜𝑣 je dovolený tlak v kloubech řetězu 
 𝑝𝑖 je měrný tlak při ideálních podmínkách 
 𝑙1 je součinitel tření [10] 



















𝑝𝑣 = 10,25 𝑀𝑃𝑎 
kde 𝑝𝑣 je měrný tlak v kloubu řetězu 
𝑓 je ploch kloubu řetězu [4] 
𝑝𝑣 < 𝑝𝑑𝑜𝑣 VYHOVUJE 
 
3.7 BEZPEČNOSTNÍ A OVLÁDACÍ PRVKY 
 
Z bezpečnostního důvodu je navrženo krytování pohyblivých částí přesuvny (obr. 11). 
Krytování je navrženo z plechu o tloušťce 1 mm a jsou krytování řetězové smyčky, 
elektromotor pohonu válečků a boční lineární aktuátor. 
Dalším bezpečnostním prvkem je jednostranné boční vedení palety, která zamezuje 
možnost styku palety a krytů, popř. řetězových smyček. (obr. 11) 
Další bezpečnostní a ovládací prvky nejsou v práci uvažovány, ovšem jsou doporučeny 
optické snímače polohy palety a elektromechanické snímače polohy zdvihu válečkového 
modulu. Dále pak podle přání zákazníka  
 










V této práci je navrženo konstrukční řešení přesuvny EURO palet pomocí lineárních 
aktuátorů za pomocí 3D modelu. Ukázky 3D modelu jsou v příloze. Celá přesuvna je 
konstruována z normalizovaných dílu, kvůli jednoduchosti výroby. Pohyb palety po přesuvně 
je řešen pomocí poháněných válečků řetězovými smyčkami z válečku na váleček. V práci 
jsou navrženy základní bezpečnostní prvky, jako je krytovaní a boční vedení palety. Dále je 
doporučeno vybavit přesuvny dalšími bezpečnostními prvky. 
 
Přesuvna palet je jednoúčelové zařízení, proto je její návrh hodně specifický. Návrh 
konstrukce se odvíjí hlavně od požadavků zákazníka. Navržená přesuvna je určena do 
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SEZNAM POUŽITÝCH ZKRATEK A SYMBOLŮ 
 
SEZNAM POUŽITÝCH ZKRATEK A SYMBOLŮ 
 
m1 [kg] navýšená hmotnost palety 
m2 [kg] hmotnost válečkové sekce přesuvny 
mc [kg] celková zdvihaná hmotnost 
Fz [N] síla působící ve zdvižném bodě 
g [m∙s-2] gravitační zrychlení 
vz [m∙s-1] potřebná rychlost zdvihu 
h [mm] potřebná výška zdvihu 
t [s] maximální doba zdvihu 
FN [N] jmenovitá síla při 2 svazcích vinutí motoru 
Fz [N] síla působící ve zdvižném bodě 
vmax [m∙s-1] rychlost aktuátoru 
makt [kg] hmotnost aktuátoru 
ξ [m] rameno valivého tření 
fč [-] součinitel čepového tření 
rč [mm] poloměr čepu 
R [mm] poloměr válečku 
k1 [-] počet válečků pod paletou 
mrv [kg] hmotnost rotujících částí válečku 
Fstat1 [N] odpor vlivem valivého a čepového tření 
RL [mm] Referenční délka válečku 
Fstat2 [N] odpor vlivem výrobních a montážních nepřesností 
Fstat [N] celkový odpor válečků a přepravované palety 
v [m∙s-1] rychlost posuvu palety 
η [-] účinnost řetězového převodu 
P [kW] potřebný výkon motoru pro pohon válečků 
dv [mm] průměr válečku 
n [min-1] otáčky válečku 
Mk [Nm] potřebný krouticí moment motoru 
Ma [Nm] krouticí moment zvoleného motoru 






SEZNAM POUŽITÝCH ZKRATEK A SYMBOLŮ 
 
C [-] součinitel pro výpočet délky řetězu 
z1 [mm] počet zubů hnacího řetězového kola 
z2 [mm] počet zubů hnaného řetězového kola 
RL [mm] Referenční délka válečku 
X [-] počet článků řetězových smyček 
v0 [m∙s-1] obvodová rychlost řetězu na roztečném průměru řetězového kola 
na [min
-1] otáčky elektro motoru 
Ft [N] tažná síla na řetězovém kole 
Pm [kW] jmenovitý výkon elektromotoru 
γstat [-] statický bezpečnostní koeficient 
γdyn [-] dynamický bezpečnostní koeficient 
pdov [MPa] dovolený tlak v kloubech řetězu 
pv [MPa] měrný tlak v kloubu řetězu 
FB [N] zatížení odpovídající mezi pevnosti řetězu 
Y [-] součinitel rázu 
pi [MPa] měrný tlak při ideálních podmínkách 
l1 [MPa] součinitel tření 
l2 [MPa] součinitel mazání 













Konstrukční řešení přesuvny 
Horní pohled  I 
Spodní pohled   I 
Přední pohled  II 
Zádní pohled  II 
Boční pohled  II 
Celkový pohled na přesuvnu 1  III 
Celkový pohled na přesuvnu 2  III 




1-BP/00  PŘESUVNA   Výkres sestavení 
1-BP/00  PŘESUVNA   Seznam položek 
1-BP/02  SPODNÍ RÁM  Výkres sestavení 
1-BP/02/01  NOHA RÁMU 1  Výkres sestavení 











































Celkový pohled na přesuvnu 1 
 
 











Pohon válečků řetězovými smyčkami 
 
